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工学研究科造船学専攻
学位規則第 5 条第 1 項該当
操舵員による船の針路制御に関する研究
(主査)教授野本謙作
(副査)教授中村彰一教授中川憲治教授藤井克彦
論文内容の要旨
本論文は船の操縦制御を操舵に対する船の応答、操舵機、操舵管制機構たる操舵員の三者から構成
される閉ループ人問機械混成系の力学とみなす口そして実時間で作動するアナログコンピュータを用
い船および操舵機の応答をこのコンビュータで模擬する。その出力たる船の運動を表わす信号は模擬
羅針盤の回転ならびに操舵員の眼前に展開する水路風景幻灯写真の横移動の形で視覚を介して操舵員
に伝えられる。操舵員の行なう操舵はポテンショメータによって電圧に変換され上記のアナログコン
ピュータの入力となる口この装置を用いて人聞を含む船舶操縦系の問題を実験的に取扱った本論文は
次の諸章よりなる。
第 1 章は船舶操縦制御を概観してその基本が一定速力下における保針と変針であることを示す。
第 2 章では上記の船舶操縦シミュレータの着想とその開発上の問題点を述べ、完成した装置の概要
を紹介する。
第 3 章は保針制御、特に近年大きい問題となっている針路不安定船の保針を取扱う口重要な結論と
しては、
(1) 操舵員の保針操舵は角速度パンパン制御が基本であり、必要に応じ角度比例制御が付加される
とみることができる。特に不安定船においてはそれが典型的にみられる。
(2) 操縦運動の時間スケールを示す船長/船速の比が小さいほど保針は困難となる。
(3) 針路指示形式の相違は保針状況に大きい影響を与え得る。
第 4 章は変針制御を取扱い、主な結論は次の通りである。
(1) 船長船速比の小さい船では一般に変針制御に困難が増し、その船のもつ回頭能力をフルに活用
しがたい O 大型船ほどこの比が大きくなるので変針が容易にできる。
(2) 変針運動の全過程を一次おくれで近似した等価時定数は船長船速比の減少と共にいくらかは減
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少するが、この比の減少ほどには減少しない。船長船速比の大変小さいところでは、この時定数
にほ J一定の下限値があるようである。
(3) 針路安定性の悪い船は変針操舵中の舵の動きが一般に大きくなる。
論文の審査結果の要旨
本論文は新たに開発した実・時間アナログ・シミュレータを利用して操舵員を含む船舶操縦系の制御
問題を取扱ったもので次のような成果を得ている。
(1) 人聞を含む船舶制御系の研究に有用なアナログ・シミュレータを開発した。又、このシミュレ
ータは操舵員の訓練にも有効である。
(2) 操舵員による船舶の保針制御が角速度パンパンを基本とすることを実験的に確かめ、保針の難
易に影響を与える諸因子、人聞が制御し得る針路不安定度の限界などをあきらかにした。
(3) 操舵員による変針制御の態様を分析し、制御の難易に影響を与える諸国子をあきらかにしたO
以上の成果は船舶の針路制御に関する知見を深め、船舶の安全運航、計装の最適設計などに寄与す
るところが大きし」よって本論文は博士論文として価値あるものと認める。
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